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Artikel 36 Obermittelt wird. 
2. Dieser BERICHT umfaBt insgesamt 4 Blatter einschlieBlich dieses Deckblatte. 
3 AuBerdem liegen dem Berlcht ANLAGEN bei; diese unrifassen 

a la (an den Anmelder und das Intemationale BQro gesandt) insgesamt 6 Blatter; dabei handelt es sich urn 

S Blatter mit der Beschreibung. AnsprOchen undfeder Zeichnungen. die Qe^ndert wurden und diesern^^^ 
zimmnde liegen^^^^ Blatter mit Berichtigungen. denen die BehOrde zugestimmt hat {siehe Regel 
70 16 und Abschnitt 607 der Verwaltungsvorschriften). 
n Blatter die fruhere Blatter ersetzen. die aber aus den in Feld Nr. 1 , Punkt 4 und im Zusatzfeld angegebenen 
IrSen STffa^ung der Behdrde eine Anderung enthalten. die Qber den Offenbarungsgehalt der 
Stemationalen Anmeidung in der ursprQnglich eingereichten Fassung hinausgehl. 

h □ fnuran das Internationale BQro gesandt)i> insgesamt (bitte Art und Anzahl derAles e'e!<tfO"'sclien 

S^^f^frfiSS ai^geS , der/die ein s4queniprotokoii undAader die dazugehbngen TabeHen f H^hMfenthalten, 
SuMnSSteSarer Form, wie im Zusatzfeld betreffend das Sequenzprotokoil angegeben (siehe Abschnitt 
802 der Verwaltungsvorschriften). 

Dieser Berlcht enthSIt Angaben zu folgenden Punkten: 

Grundlage des Bescheids 
Priorltat 

Keine Erstellung eines Gutachtens Qber Neuhelt. erfinderische TStigkeit und gewerbllche 
Anwendbarkeit 

Mangelnde Einheitlichkelt der Erfindung 

RPorOndete Feststellung nach Arlkel 35(2) hinsichtilch der Neuhelt, der erfinderischen Tatigkeit 
Snd de^ IwK Unteriagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Festeteliung 

Bestimmte angefOhrle Unteriagen 
Bestimmte M§ngel der internationalen Anmeidung 
Bestimmte Bemerkungen z ur internationalen Anmeidung 
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INTERNATIONALER VORLAUFIGER BERICHT 5??2So?^^^^^ 
UBER DIE PATENTIERBARKEIT PCTyEP2004A)07730 



Feld Nr, I Grundlage des Berichts 



1 Hinsichtlich der Sprache beruht der Bericht auf der internationalen Anmeldung in der Sprache, in der sie 
' eingereicht wurde, sofern unter diesem Punict nichts anderes angegeben ist. 

□ Der Bericht beruht auf einer Obersetzung aus der Originalsprache in die folgende Sprache, 

bei der es slch um die Sprache der Obersetzung handelt, die fOr folgenden Zwecl^ eingereicht worden ist. 

□ Internationale Recherche (nach Regein 12.3 und 23.1 b)) 

□ Veroffentlichung der internationalen Anmeldung (nach Regel 12.4) 

□ intemationale vorlaufige PrQfung (nach Regein 55.2 und/oder 55.3) 

2 Hinsichtlich der Bestandteile* der internationalen Anmeldung beruht der Bericht aufJErsafzWaffer, diadem 
AnmSeT^^^ eine Aufforderung nach Artlkel 14 hin vorgelegt warden, gelten im Rahmen dieses Benchts als 
"ursprunglich eingereicht" und sind Ihm nicht belgefOgt): 

Beschreibung, Seiten 

^ ^ 3,g in der urBprQngllch eingereichten Fassung 

2 eingegangen am 18.12.2004 mit Schreiben vom 15.12.2004 

2a eingegangen am 08.06.2005 mit Schreiben vom 08.06.2006 

AnsprQche, Nr. 

^..,3 eingegangen am 08.06.2005 mit Schreiben vom 08.06.2005 

Zeichnungen, Blatter 

-^y2^ 2/2 in der ursprQnglich eingereichten Fassung 

□ einem Sequenzprotolcoll undfoder etwaigen dazugehorigen Tabellen - siehe Zusatzfeld betreffend das 
Sequenzprotokoll 

3. ISI Aufgrund der Anderungen sind folgende Unteriagen fortgefallen: 

□ Beschreibung: Seite 
ISI Anspruche: Nr. 14,15 

□ Zeichnungen: Blatt/Abb. 

□ Sequenzprotokoll Cflfenat/e>Angaden;: 

□ etwaige zum Sequenzprotokoll gehorende Tabellen (genaue Angaben): 

4 □ Dieser Bericht ist ohne BerQcksichtigung (von einigen) der diesem Bericht beigefugten und nachstehend ; 
aufaSelen K erstellt worden. da diese aus den im Zusatzfeld angegebenen Gmnden nach 
fflSrdS-^^^^^^^ den Offenbarungsgehalt in der ursprQnglich eingereichten Fassung hinausgehen 

(Regel 70.2 c)). 

□ Beschreibung: Seite 

□ Anspruche: Nr. 

□ Zeichnungen: Blatt/Abb. 

□ Sequenzprotokoll (genaue Angaben): 

□ etwaige zum Sequenzprotokoll gehorende Tabellen (genaue Angaben): 

* Wexm Punkt 4 zutrifft, k6xmen einige oder alle dieser Blatter mit der Bemerkung 
"eraetzt" versehen warden. 
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Feld Nr. V Begrundete Feststellung nach Artikel 35 (2) hinslchtlich d ^^"heit der erf^^^ 
TSIigkSt und der gewerblichen Anwendbarkert; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser 
Feststellung ^ , — 

1. Feststellung . * - u h 

Neuheit(N) Ja: Anspruche 1-13 

Nein: Anspruche 
Erfinderische Tatigkeit (IS) Ja: Anspruche 1 -1 3 

Nein: Anspruche 
Gewerbliche Anwendbarkeit (lA) Ja: Anspruche: 1-13 

Nein: Anspruche: 



2. Unterlagen und ErklSrungen (Regel 70.7): 
si^he Belblatt 
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INTERNATIONALER VORLAUFIGER Internationales Aktenzelchen 

BERICHT ZUR PATENTIERBARKEIT 

(BEIBLATT) PCT/EP2004/007730 

Zu Punkt V 

Begrundete Feststellung hinsichtlich der Neuheit, der erfinderischen Tatigkeit und 
der gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser 
Feststellung 

Das Dokument EP-A-554533 (D1) wird als nachstliegender Stand der Technik gegenuber 
dem Gegenstand des Anspruchs 1 angesehen. Es offenbart ein Verfahren zum Biegen 
von Werkstucken mit einer Biegevorrichtung (12,13), wobei eine Roboterarm (11,112) das 
zu verfomnende Werkstuck aufnimmt und der Biegeeinrichtung (12,13) zufuhrt. Die 
Biegeeinrichtung (12,13) ist ortsfest gegenuber einem Untergrund angeordnet. Der 
Roboter halt das Werkstuck wahrend des Biegens test (D1 , Spalte 2, Zeilen 5-6). Zum 
weiteren Biegen wird das Werkstuck der Biegeeinrichtung (12,13) weiter zugefuhrt und 
gegebenenfalls radial verdreht (D1 , Spalte 3, Zeilen 51 -57). 

Der Gegenstand des Anspruchs 1 unterscheidet sich daher von dem bekannten Verfahren 
wenigstens dadurch, daB der Roboter das Werkstuck wahrend dem Zufiihren in die 
zumindest eine Biegeinrichtung wahrend des Biegens festhalt. 

Der Gegenstand des Anspruchs 1 ist somit neu (Arlikel 33(2) PC"n. 

Das Effekt dieses unterscheidenden Merkmals ist, daB der Roboterarm die Biegung mit 
durchfuhrt und somit Im BiegeprozeB integriert ist. 

Die mit der vorliegenden Erfindung zu Idsende Aufgabe ist somit die Biegeeinrichtung 
derart zu vereinfachen, daB eine Vorschubeinrichtung an der Biegeeinrichtung entfallen 
kann. 

Die in Anspruch 1 der vorliegenden Anmeldung fur diese Aufgabe vorgeschlagene Losung 
beruht auf einer erfinderischen Tatigkeit (Artikel 33(3) PCX). Keines der im 
Recherchenbericht erwahnten Dokumente offenbart Oder suggeriert die Anwendung eines 
Roboters zum Zufuhren des Werkstucks in die Biegeeinrichtung wahrend des Biegens. 

Die AnsprQche 2-13 sind vom Anspruch 1 abhangig und erfullen damit ebenfalis die 
Erfordernisse des PCT in bezug auf Neuheit und erfinderische Tatigkeit. 
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Femer ist nachteilig, dass bei einem herkommlichen 
Verf ahren zutn Biegen von Werkstacken ein tnanuelles Einlegen 
in die Biegeeinrichtung bzw. Biegemaschine erforderlich 
ist. Auch ein Entnehmen und ein Zufiihren der Werkst<icke 
einer Endkontrolle f olgt meistens in manueller Weise . 

Auch ist im Stand der Technik bekannt, dass bspw. mittels 
eines herkdtnmlichen Roboters eine Spanneinrichtung bzw. 
eine' Spannzange einer Biegemaschine mit Werkstacken 
best^ickt wird, die dann in der Biegemaschine fertiggestellt 
werden. Auf diese Weise ist die Einsatzmoglichkeit einer 
Biegemaschine beschrankt. 

Zudem massen die Werkst€icke in einer Biegemaschine gebogen 
bzw. umgeformt werden. Sollten andere Biege- und 
Umfortoprozesse erforderlich sein, so wird das Werkstiick 
einer weiteren Biegeeinrichtung zum weiteren Bearbeiten 
zugefCihrt. Dabei erf olgt keine exakte Endkontrolle des 
Biegezustandes im Prozess. 

Die EP 0 554 533 A offenbart eine Biegemaschine, welcher 
ein Handlingroboter zugeordnet ist. Der Handlingroboter 
flbergibt zum Biegen ein zu verformendes Werkstiick dem 
Biegekopf . 

Die FR 2 747 599 A offenbart eine Biegemaschine, welcher 
ein Roboterarm zugeordnet ist. Der Roboterarm entnimmt ein 
zu verformendes Rohr um dieses elnem Biegekopf zum Biegen 
zuzuf xihren . 

Ahnliche Handlingsysteme sind aus der US 5,187,958 A sowie 
der US 5,182,936 A offenbart. Dort werden iiber 
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entsprechende Arme Greifelnriclitunsen vorgesehen, die dera 
entnehmen von Werkstilckeii dienen. 

Der vorliegenden Erfindung liegb die Aufgabe zugrunde, ein 
Verfahren zuin Biegen von WerkstQcken/ insbesondere von 
Rohren, Dr^ten, Stangenmaterialien, Halbzeugen od. dgl. zu 
schaf f en, welches die genannten Nachteile beseitigt und tnit 
welchera zeit- imd kostengiinstig Werketucke in einem 
Arbeitsgang umgefoinnt oder gebogen werden xind ggf . eine 
Bndkontrolle untnittelbar nach dem Biegen opt^iiniert e3r£olgt. 

Zur lidsimg diesex Aufgabe fuhrt, dass zumindest ein Roboter 
das zu verformende Werkstiick aufnimmt und der zuniindest 
einen Biegeeinrichtung zum verformen, insbesondere zum 
15 Biegen zufiihrt:, wobei die zumindest eine Biegeeinrichtung 
ortsfest gegenOber einem Untergnmd angeordnet ist und der 
zumindest eine Robotexarm das Werkstdck der zumindest 
einen Biegeeinrichtung bzsw, dessen Biegekopfen permanent 
Oder schubweise ziim Verformen^ insbesondere zum Biegen 
20. zufiihrt, der Roboter das Werkstuck wahrend dem ZufQhren in 
die zumindest eine Biegeeinrichtung wahrend des Biegens 
festh&lt und zum weiteren Biegen der zumindest einen 
Biegeeinrichtung welter zufCihrt und das Werkst^ick radial 
verdreht . 

25 

Bei der vorliegenden Erfindung hat sich als besondera 
vorteilhaft erwiesen, mittels eines Roboters ein werkstuck 
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Verf ahren z\jiii Biegen von WerJcstiicken (1) , insbasondere 
von Rohren, Dr^ten, Stangenmaterialien^ Halbzeugen, 
Bleohen od. dgl. mit zumindest einer Blegeelnrichtimg 

dadurch gekennselchnet, 

dass zumindest ©in Roboter (3) das zu verformende 
werkstiick (1) aufnitnmt tind der zumindest einen 
Blegeeinrichtung (6) zum Verformen, insbesondere zura 
Biegen zufxibrt, wobei die zumindest eine 
Biegeeinrichtiing (6) ortsfest gegenuber einem 
Untergrund angeordnet iet und der zumindest sine 
Robotexarra (4) das Werkstttck (1) dear zumindest einen 
Biegeeinrichtuiig (6) bzw, deseen Biegekopfen permanent 
Oder schubweise zum Verformen, insbesondere zum Biegen 
zuftihrt^ tind der Roboter (3) das Werksttick (1) wahrend 
dera Zufiihren in die zumindest eine Biegeeinrichtung 
(S) wahrend des Biegens festhalt und zum weiteren 
Biegen der zumindest einen Diegeeinricbtung (S) weiter 
zufiihrt und das Werkstfi.ck (1) radial verdreht. 

Verf ahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet ^ 
dass der Roboter (3) permanent das Werkstxick (1) der 
zumindest einen Biegeeinrichtung (G) zu£{Uirt. 

Verf ahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet , dass ein Roboterarm (4) , insbesondere 
dessen Greifeinrichtung (5) des zumindest einen 
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Robot ers (2) da.5 HerkstAck (1} aufnimmt und der 
zumindest einen Biegeeinrlchtung (6) dlrekt bzw, deren 
Blegekopf dlrekt zuffUirt. 

5 4. Verfahren nach wenlgstens einem der Ansprftche l bla 3, 
dadurch gekexmzeichnet, dass der Robot erarm (4) das 
WerkstGck (1) schxitwelse der zumindest elnen 
Biegeeinrlchtung (6) zufi'&hrt und an entsprechenden 
Biegestellen die Biegeeinrlchtung (6) das WerkstAck 

10 (1) verformt, wobei wahrend dee Verformens ggf. der 

Robot erarm (4), insbesonder© die Greif einrichtung (5) 
durch Umgreifen das Werkst-uck (1) an einer anderen 
beliebigen Stelle ggf. auch im fertigges tell ten 
Berelch zum weiteren Zuf(lhren des Werkst^ickes (1) in 

15 die zumindest eine Biegeinrichtung (6) aufnlromt. 

5, Verfahren nach wenigstens einem der AnsprClche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass der zumindest eine 
Roboter (3)/' insbesondere die zumindeBt eine 

20 Greif einrichtung (5) des Robot erarmes (5) das 

Werkstfick (1) aufnimmt und zum Verformen von 
unterschiedlichen Radien, Maander, Winkel etc, einer . 
Mehrzahl von Biegeeinrichtungen (6) zufilhrt, wobei 
ggf- in der Greif einrichtung (5) das Werkstiick (1) 

25 radial drehbar ist^ 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, 
dass als Biegeeinrichtungen {£) , Rollbiegekopf e, 
RechtS'/liinksbiegekopf e^ sowie Biegeeinrichtungen mit 

30 Domeinrichtxingen, Abkanteinrichtimgen od. dgl. 

verwendet werden. 
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Verfahren nach wenigatiQns elnem der Anspriiche 1 bis B, 
dadiirch gekennzelchnet, dass der zumindest eina 
Roboter (3), Insbesondere Roboterarm (4) das WerkstQck 
(1) auB einem Vorratsbohiltnls (2) entmlnnnt , der 
BiegeeinrxGhtiing (6) ztam Verformen oder Biegen zuftthrt 
und nach dem Biagen zur weiteren Bearbeitung einer 
Ablage (8) zixffUirt, wobei dleser danach erneut aua dem 
Vorratsbehaltnis (2) elu zu verfonnsndes oder zu 
blegendes Werkstilck (1) exitnlnunt. 



B. Verfahren nach wenigstens einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzelchnet, dass der zuTnindest: eine 
Roboter (3) nach dem Verformen oder Biegen eiiies 
Werkst<lckea (1) dieses entlang einer Messeinrichtung 

15 (9) fiihrt, urn die Verf ormiingen oder Biegungen als 

Soli -Wert zu erfassen, wobel bei einem Vergle±ch mit 
einem hinterlegten und ausgewahlten Soll-Wert eine 
Fertigungskontrolle durchgefxihrt wird und ggf. ein 
Nachverf ormen oder Nachbiegen in der zumindest einen 

20 Biegeeinrichtung (6) durch Zurttckfuhren des 

Werkstuckes (1) mittels des Roboters (3) zur zumindest 
einen Biegeeinrichtung (6) erfolgt. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet , 
25 dass nach einem Nachbiegen oder Nachverformen das 

Werkstuck (1) mittels des Roboters (3) erneut der 
Messeinrichtung (9) zugefiihrt wird uzid erst nach 
tteereinstimraung zwischen Soll-Wert und Ist-Wert bzw, 
mit den vorgegebenen Toleranzbereichen^ das Werkstuck 
30 (1) der Ablage (8) oder einer Weiterbearbeitung 

zugefCihrt wird* 
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10. Verfahren nach wenigstens ainera der Anspriiche 1 bis 1, 
dadurch geJceimzeichnet , daas als Ablage (8) bzw. zur 
Welterbearbeitung das Werkstuck (1) auch eiaem 
weiteren Roboter, elnem Fllessband, einex Maschine, 

5 einem Vorratsbehaltnis od- dgl. Gbergebeti wird, 

11. Verfahren nach wenigstens einem der Ansprftche i bis 
10, dadurch gekennzeichnet, dass der Roboter (3) das 
Werkstack (1) aufniramt und in wShlbaren Bereichen, die 

10 verformt werden, direkt: der Biegevorrichtung (6) , bzw. 

direkt dessen Biegekopfe zufflhrt, nach dem Verformen 
entnitnmt und weiteren Bereichen, ggf • Endbereichen zum 
weiteren Bearbeiten bzw. Verformen des Werkstdckes (1) 
zufOhrt, wobei nach deren vcllstandigen Bearbeiten des 

15 Werkstackes (l) der Robcter (3), insbesondere dessen 

Greifeinrichtung (5) das Werkstack CI) dem Abtransport 
Oder einer weiteren Bearbeitung zuf^zhrt. 

12 « Verfahren nacH wenigstens einem der Anspruclie l bis 
20 11, dadurch gekennzeichnet ^ dass die Biegeeinhait (7) ^ 

insbesondere die Biegevorrichtung (6) manuell und/oder 
automat isch gegeniiber der Lage des Robotexs (3) 
verfahrbar ist- 



25 13, Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekeimzeichnet , 
dass die Biegeeinheit (7) r insbesondere die 
Biegevorrichtung (6) automatisch ggf. uber einen 
Kreuzschlitten, ein Linearsystem in einex wahlbaren 
Richtung oder entlang eines wahlbaren Fuhrungs systems 

3 0 gegeniiber der Lage des Roboter s (3) verfahrbar ist, 

wobei die entsprechenden Ortekoordinaten an den 
Roboter (3) <ibermittelt werden. 
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